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ABSTRAKSI 
Penambahan tokoh 3D pada sebuah film merupakan salah satu penggunaan visual 
effects. Dengan adanya tokoh 3D di dalam film, perlu adanya perancangan rig untuk 
menggerakkan tokoh tersebut. Film animasi hybrid "Machine Hearts" membawa 
tokoh robot yang memiliki mekanisme khusus. Mekanisme khusus tersebut terdiri 
dari robot yang bergerak menggunakan roda, bagian tubuh yang dapat terbuka, 
bagian tubuh yang dapat terpisah dan digabungkan kembali, serta bahu yang 
bergerak mengikuti jalurnya. Dalam penulisan ini, metode yang akan digunakan 
penulis dalam merancang rig tokoh robot adalah kualitatif dengan melakukan 
pemahaman literatur yang membahas rigging dan sendi robot, serta referensi dari 
film dan teknik rigging yang dapat diterapkan pada tokoh robot. Harapan dari 
perancangan ini adalah mampu merancang suatu rig robot di mana perancangan 
menggunakan literatur mengenai sendi robot untuk mengetahui bagaimana sendi 
robot itu bekerja. Diperlukan juga mengenai rumus matematika yang dapat 
membantu dalam perancangan rig tersebut karena pembuatan rigging sangat 
berhubungan dengan teknis. 
 
Kata kunci : rigging, robot, animasi, 3D 
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ABSTRACT 
Adding a 3D character in a movie is one of the uses of visual effect. Because there 
is a 3D character in a film, it is necessary to design a rig to move the character. A 
hybrid animation film "Machine Hearts" features two robot characters who have 
some special mechanism. The special mechanism consists of a robot that travels on 
wheels, a part that can be open up, a part that can be separated and recombined, 
and a shoulder that moves along its path. In this paper, the method will be used in 
designing robot character rigs is qualitative by understanding literature that 
explains rigging and robot joints, as well as references from films and rigging 
techniques that can be applied to robot characters. The hope of this design is to be 
able to design a robot rig where the design uses literature on robot joints to find 
out how the robot joints work. Mathematical formulas are also needed that can 
assist in designing the rig because rigging is technical. 
 
Keywords: rigging, robot, animation, 3D  
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